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 要　　旨
　機械が動き、仕事をするための力やトルクを発生させ、機械の運動を引き起こすための駆動源が
アクチュエータである。家電製品をはじめとして、輸送車、工作機械,産業用ロボット、建設機械など、
あらゆる分野で用いられているため、アクチュエータは現代のメカトロニクス・ロボティクスに
おいて重要な構成要素の一つになっている。
　アクチュエータには不感帯特性を有するものがある。不感帯は摩擦などにより発生し、不感帯の
範囲内では入力信号に対して制御入力が応答しないため制御を行うことは不可能である。
そのため、制御性能を劣化させる原因となり、制御対象が不安定なシステムである場合、平衡点の
漸近安定化は厳しい条件となる、これに対し、漸近安定性のかわりに、practical 安定性を用いること
により、不感帯特性を有する制御系の安定化条件と解軌道の不変集合を導出できることが知られ
ている。
　また、近年におけるディジタルコンピュータの急速な発達により、今まで、アナログコンピュー
タでは困難と考えられていた、複雑な制御器の実装が可能になった。しかし、今後予想されること
として、制御対象の更なる複雑化，制御精度の向上の要求 , などにより CPU（Center Processing 
Unit）の処理速度の低下などが挙げられる。そうなると、もはや単純な方法を用いて制御系を安定
にし，所望の性能を得ることは困難となる．従って，実装の際に行われる離散化の影響を考慮し
た制御系設計が必要となる。
　先に述べた、不感帯特性を有する制御系の安定化条件と解軌道の不変集合の導出は連続時間シ
ステムにおける安定性であり、離散化の影響を考慮した安定性ではない。そこで、本研究では、離散
時間システムによる不感帯特性を有する制御系の安定性が保証されるための条件を求めることを
目的とする。
　まず、連続時間における不感帯特性を有する制御系の安定化条件と解軌道の不変集合を導出し、
次に離散時間における不感帯特性を有する制御系の安定化条件と解軌道の不変集合を導出する。
そしてそれらの有用性を数値シミュレーションを通じて確認する。また、サンプル値システムでも
同様な結果が得られることを数値シミュレーションによって示す。
